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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(S) Lenkgeratftir ein Fahrzeug 

(§) Wenn eine Abwerchung zwischen einern Solldrehwin- 
kel ©si und einem Ausgangswrnkel ©p grofS wird, wird ein 
KorrekturprozeS durch einen Korrekturproze&bereich ge- 
startet. Dieser KorrekturprozeB dient der Anderung des 
Solldrehwinkels ©si, um die Abweichung kleiner zu ma- 
chen und um das Ubersetzungsverhaitnis zu andern, das 
durch den Einstellbereich eingerichtet ist, auf der Grund- 
lage des Solldrehwinkels ©si nach der Anderung und auf 
der Grundlage eines Eingangswinkels ©h. 
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Beschreibung 

Die vorliegendc Erfindung hezieht sich auf ein lenkgerat 
fur cin Fahrzeug, das mil cincm sogenannten 1 Jherscl/.ungs- 
vcrhaltnisandcrungsmcchanismus vcrschen isl, um cine An- 5 
dcrung cines Uhcrseizungsverhal tnisses zwisehen einem 
Drchwinkel von Radcrn und einem Ixnkwinkel cines Lenk- 
rads zu ermoglichen. 

Hin Beispicl cines I^enkgerais, das mil einem dcranigcn 
Uhersctzungsvcrhallnisandcmngsmcehanisiuus vcrschcn 10 
isl, isl beispielsweisc in dcr offcngeleglen, japanischen Pa- 
tcntannieldung Nr. vSho 63-227472 ofTenbarl. Wie in dicscr 
A nine ldung often ban isl, isl dicser Uherse tzungs vernal tnis- 
anderungsmechanismus mil einer derartigcn Struktur aufge- 
baut, daB ein vorgegebener Getricbemechanismus eine niit 15 
dcr Lenkradseile verbundene Eingangswelle mil einer Aus- 
gangswclle verbindel, die mil dcr Spursiangenseiie vcrbun- 
dcn isl, und daB dicscr Getricbemechanismus durch cine 
Stellglied angetrieben wird, um eine Anderung de* Ubcrsel- 
zungsverhaltnisses der Drchungen zwisehen dcr Hingangs- 20 
welle und der Ausgangswelle zu ermoglichen. 

Die Anlriebssteuerung dieses Slellglieds wurdc ausgc- 
fuhrt durch Erfassen einer Fahrzcuggeschwindigkcil, einer 
Lenkposition des Lenkrads usw. Wenn das Lcnkrad mil ei- 
ner derarligen schnellen Lenkgeschwindigkcil bciiiiigl 2.S 
wurde, um das Ansprechverhalten des Slellglieds zu iibcr- 
treffen, hatte das Stellglied manchmal eine Verzogcrung bei 
der Riickfuhrung. Mit dem Auftreten dieser Verzogcrung bei 
der Riickfuhrung wiirde das Stellglied selbst bei derarligen 
Umstanden, daB ein Fahrer die Betatigung des Lenkrads 30 
nach einer schnellen Lenkbetatigung stoppt, um den Grad in 
Ubereinstinimung mit der Ruckfuhrverzogerung zum Dre- 
hen der Rader betrieben werden, und der Fahrer konnte ein 
ungeeignetes Lenkgefiihl haben. 

Die vorliegende Erfindung wurde erreicht, um das vorste- 35 
hende Problem zu losen, und ihre Aufgabe besteht in der 
Schaffung eines Lenkgerats fur ein Fahrzeug, daB das unge- 
eignete Lenkgefiihl hemmen kann, das durch die Ruckfuhr- 
verzogerung des Stellglieds verursacht wird, selbst unter 
derartigen Umstanden einer schnellen Lenkbetatigung. 40 

Dieses Lenkgerat fur ein Fahrzeug weist folgendes auf: 
1. Lenkungsgerat fur ein Fahrzeug mit: (A) einen, Uberset- 
zungsverhaltnisanderungsmechanismus, der in der Lage isl, 
ein Ubersetzungsverhaltnis eines Drehwinkels einer Aus- 
gangswelle gegeniiber einer Eingangswelle zu andern, die 45 
mit einem Lenkgriff verbunden ist; und (B) eine Lenkungs- 
steuerungsvorrichtung, die das Obersetzungsverhaltnis steu- 
ert, die das Ubersetzungsverhaltnis einrichtet durch eine 
Korrektur eines urspriinglichen Ubersetzungsverhaltnisses, 
wenn die Differenz zwisehen dem tatsachlichen und dem 50 
Solldrehwinkel der Ausgangswelle groBer a Is ein vorgege- 
bener Wert ist, wobei das korrigierte Ubersetzungsverhaltnis 
gleich oder geringer als das ursprungliche Ubersetzungsver- 
haltnis ist. 

Insbesondere weist das Lenkungsgerat fur ein Fahrzeug 55 
einen Ubersetzungsverhaltnisanderungsmechanisrnus auf, 
der in der Lage ist, ein Ubersetzungsverhaltnis eines Dreh- 
winkels gegeniiber cincm Lcnkwinkcl zu andern, wobei das 
Lenkungsgerat fiir ein Fahrzeug folgendes aufweist: eine 
Lenkwinkelerfassungseinrichtung zum Erfassen eines 60 
Lenkwinkels eines Lenkungsgriffes; eine Drchwinkelerfas- 
sungscinrichlung zum Erfassen eines Drehwinkels eines 
Rads; eine Ubersetzungsverhaltniseinstelleinrichlung zum 
Einrichten des Ubersetzungsverhaltnisses gem&B einem 
Fahrzustand cines Fahrzcugs; cine Solldrchwinkclcinstcll- 65 
cinrichtung zum Einrichten eines Solldrehwinkels des Rads 
gemaB dem Lenkwinkel, der durch die I^enkwinkelerfas- 
sungseinrichtung crfaBt wird, auf der Grundlagc des Uber- 
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seizungsvcrhal tnisses, das durch die IJberseizungsverhali- 
niscinsiclleinrichlung cingcrichlet wird; cine Anlriebsstcu- 
ereinrichtung zum Slcucrn des Antriebs des Uhcrseizungs- 
verhal I nisanderungsmec nan ism usses auf dcr Grundlage ei- 
ner Abweichung zwisehen dem Drchwinkel des Rads und 
dem Solldrehwinkel; und cine Kompensations- oder Kor- 
rekturcinrichtung zum Slartcn eines Kompensalions- oder 
Korrekturprozcsses, wenn die Abweichung groBer ist als cin 
vorgegebener Ansprcchwcrt, wobei die Kompensationsein- 
richlung eine Solldrehwinkelandcrungscinrichtung aufweisl 
zum Andern eines Werts des Solldrehwinkels, um die Ab- 
weichung zu verkleinern. 

Wenn die Ruckfuhrverzogerung bei dem Uberselzungs- 
verhaltnisanderungsmechanismus auftritt wegen der schnel- 
len Lenkbetatigung oder dergleichen, erhoht sich die Ab- 
weichung zwisehen dem Solldrehwinkel und einem Istdreh- 
winkcl. Wenn beispielsweisc der Fahrer die Betatigung des 
Lenkrads stoppt bei dcranigcn Umstanden, wird dcr Ubcr- 
sclzungsverhaltnisanderungsniechanismus um den Grad be- 
trieben in Ubereinstimmung mit dieser Abweichung bei der 
Sleuerung der Antriebssteuereinrichtung. Wenn diese Ab- 
weichung groBer wird als der vorgegebene Ansprechwert, 
gehl das Gerat in den AusgleichsprozeB hinein durch die 
Ausglcichseinrichtung, um den Wert des Solldrehwinkels 
durch die Solldrehwinkelanderungseinrichlung zu andern, 
wodurch die Abweichung auf einen kleineren Wert geandert 
wird. 

Die Ausgleichseinrichtung weist des weiteren eine Uber- 
setzungsverhaltnisanderungseinrichtung auf zum Andern 
des Ubersetzungsverhaltnis ses, das durch die Ubersetzungs- 
verhaltniseinstelleinrichtung eingerichtet ist auf der Grund- 
lage eines Solldrehwinkels, der aus einer Anderung durch 
die Solldrehwinkelanderungseinrichtung resultiert. 

Das Ubersetzungsverhaltnis, das durch die Ubersetzungs- 
verhaltniseinstelleinrichtung eingerichtet ist, wird geandert 
durch die Ubersetzungsverhaltnisanderungseinrichtung, 
wodurch wahrend dem AusgleichsprozeB die Solldrehwin- 
keleinstelleinrichtung den Solldrehwinkel einrichtet gemaB 
dem Lenkwinkel auf der Grundlage des Obersetzungsver- 
haltnisses nach der Anderung. 

Dieses Lenkgerat weist eine Rtickkehreinrichtung auf 
zum Beenden des Ausgleichsprozesses der Ausgleichsein- 
richtung auf der Grundlage eines Vergleichsergebnisses 
zwisehen dem Ubersetzungsverhaltnis, das durch die Uber- 
setzungsverhaltniseinstelleinrichtung eingerichtet ist, und 
einem Ubersetzungsverhaltnis, das aus der Anderung durch 
die tJbersetzungsverhaltnisanderungseinrichtung resultiert. 

Wenn das Vergleichsergebnis zwisehen dem Uberset- 
zungsverhaltnis bei spiels weise derart ist, daB Werte der bei- 
den Ubersetzungsverhaltnisse nahezu gleich zueinander 
sind, oder derart, daB die Betragsziehung zwisehen den bei- 
den Ubersetzungsverhaltnissen umgekehrt ist, beendet die 
Riickkehreinrichtung den AusgleichsprozeB der Ausgleichs- 
einrichtung, um zu der normalen Steuerung zuriickzukehren 
auf der Grundlage des Ubersetzungsverhaltnisses, das durch 
die Ubersetzungsverhaltniseinstelleinrichtung eingerichtet 
ist. 

Die vorliegendc Erfindung wird besser verstandlich durch 
die nachfolgend angegebene detaillierte Beschreibung und 
die beigefugten Zeichnungen, die lcdiglich der Darstellung 
dienen und nicht als Beschrankung der vorlicgendcn Erfin- 
dung zu betrachten sind. 

Der weiterc Umfang der Anwendbarkeit der vorlicgendcn 
Erfindung wird ersichtlich aus dcr nachfolgend angegebe- 
ncn detail licrtcn Beschreibung. Es solltc jedoch verstandlich 
sein, daB die detaillierte Beschreibung und spczifische Bei- 
spiclc, die bevorzugtc Ausfuhrungsbcispielc der Erfindung 
andeuten, nur der Darstellung dienen, da verschicdenc An- 
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derungcn und Abwandlungen inncrhalb des Kcrns und Uni- 
fangs der Erfindung fur den Fachmann olTcnsichtlich sind 
aus dicscr detail licrten Hesehreibung. 

Fig. 1 zeigt cin Slrukturriiagramm, urn schematisch die 
Struktur des I^enkgerats zu zeigen. 

Fig. 2 zeigt ein Blockschaltbild, urn die Struktur der 
lenksteuervorrichtung zu zeigen. 

Fig. 3 zeigt cin drcidinicnsionalcs Kennfeld, um die Bc- 
ziehung des ursprunglichen Ubersetzungsverhaltnisses zu 
zeigen. das gemaB der Geschwindigkeit und dem Eingangs- 
winkel bestinimt ist. 

Fig. 4 zeigt ein Ablaufdiagramm, um die Prozesse zu zei- 
gen, die in der Lenkslcucrvorrichtung ausgefuhrt werden. 

Fig. 5 zeigt ein Diagramm, um cin abgcwandelles Teii des 
Ablaufdiagranims der Fig. 4 als ein anderes Ausfuhrungs- 
beispiel zu zeigen. 

Ausfuhrungsbcispiele der vorliegenden Erfindung wer- 
den untcr Bezugnahmc aufdic beigefugten Zcichnungcn bc- 
schrieben. 

In Fig. 1 ist die Struktur des Lenkgerats 100 gemaB einem 
Ausfuhrungsbeispiel dargestellt. 

Eine Eingangswelle 20 und eine Ausgangswelle 40 sind 
uber einen Ubersetzungsverhaltnisanderungsniechanisinus 
30 verbunden, und ein Lenkrad (Griff) JO ist mit der Ein- 
gangswelle 20 verbunden. Die Ausgangswelle 40 ist uber 
ein Getriebesystem 50 der Zahnstangenart mit einer Zahn- 
stange 51 verbunden, und Vorderrader FW1, FW2 sind mit 
den beiden Enden der Zahnstange 51 verbunden. 

Die Eingangswelle 20 ist mit einem Eingangswinkelsen- 
sor 21 ausgestattet zum Erfassen einer Lenkposition des 
Lenkrads 10, und die Ausgangswelle 40 ist mit einem Aus- 
gangswinkelsensor 51 ausgestattet zum Erfassen einer 
Drehposition der Ausgangswelle 40. Ein Drehwinkel dieser 
Ausgangswelle 40 entspricht einer Hubposition der Zahn- 
stange 51, und eine Hubposition der Zahnstange 51 einem 
Drehwinkel der Rader FW1, FW2. Somit wird der Drehwin- 
kel der Rader FW1, FW2 erfaBt durch Erfassen des Dreh- 
winkels der Ausgangswelle 40 durch den Ausgangswinkel- 
sensor 41. 

Der Ubersetzungsverhaitnisanderungsmechanisinus 30 
hat eine Funktion zum Andem des Ubersetzungsverhaltnis- 
ses (Getriebeverhaltnis) als ein Verhaltnis des Drehbetrags 
der Rader FW1 , FW2 gegeniiber dem Lenkbetrag des Lenk- 
rads 10 und ist mit einem Motor 31 versehen als eine An- 
triebsquelle zum Andem dieses Ubersetzungsverhaltnisses. 

Die Antriebssteuerung des Ubersetzungsverhaltnisande- 
rungsmechanismus 30 wird ausgefiihrt durch die Lenksteu- 
ervorrichtung 70, und die Lenksteuervorrichtung 70 gibt ein 
Steuersignal an den Motor 31 ab auf der Grundlage von Er- 
fassungssignalen von dem Eingangswinkelsensor 21, der fiir 
die Eingangswelle 20 vorgesehen ist, von dem Ausgangs- 
winkelsensor 41, der fur die Ausgangswelle 40 vorgesehen 
ist, und von einem Geschwindigkeitssensor 60 zum Erfas- 
sen der Geschwindigkeit des Fahrzeugs, um das eingerich- 
tete Ubersetzungsverhaltnis des Ubersetzungsverhaltnisan- 
derungsmechanismusses 30 zu steuern. 

Fig. 2 stellt die Struktur der Lenksteuervorrichtung 70 
dar. 

Die Lenksteuervorrichtung 70 ist zusammengesetzt aus 
einem Einstellbereich 71. einem Ausgleichs- oder Korrek- 
turprozeBbereich 72, einem Ruckkehrermittlungsbereich 73 
und einem Treiberschaltlcreis 74. 

Der Einstellbereich 71 umfaBt beispielswcise ein dreidi- 
mensionales Kennfeld, wie in Fig. 3 gezeigt ist, und sucht 
das Kennfeld auf der Grundlage der beiden Erfassungscr- 
gebnisse des Eingangswinkelsensors 21 und des Geschwin- 
digkeitssensors 60, um ein urspriingliches Ubersetzungsver- 
haltnis Gorg einzustellen gemaB dem Fahrzusiand des Fahr- 



zeugs. Dann richiei der Einstellbereich 71 einen Solldreh- 
winkel Osi der Ausgangswelle 40 als eine Sollsteucrung cin 
auf der Grundlage dcs ursprunglichen Ubersetzungsverhalt- 
nisses Gorg, das somit eingerichtet ist, und dcs Hingangs- 
5 winkcls 6h, der durch den Eingangswinkelsensor 21 crfaBt 
wird. 

Der AusgleichsprozeBbereich 72 startct den Ausglcichs- 
prozcB, wenn die Abweichung e zwischen dem Solldrch- 
winkcl Osi, der durch den Einstellbereich 71 eingestellt ist, 

to und dem Ausgangswinkel 6p, der durch den Ausgangswin- 
kelsensor 41 erfaBt wird, groBer wird als ein Ansprechwert 
eth, der nachfolgend beschrieben ist. Bei diesem Aus- 
gleichsprozeB wird der Wert des Solldrehwinkels 8si gean- 
dert, um den Absolutwert der Abweichung e zwischen dem 

15 Solldreh winkel Osi und dem Ausgangswinkel 6p zu verklei- 
nern, und auf der Grundlage des Wcrts des Solldrehwinkels 
Osi nach der Anderung wird das ursprungliche Ubersct- 
zungsvcrhalmis Gorg, das durch den Einstellbereich 71 ein- 
gerichtet ist, auf ein ausgeglichenes Ubersetzungsverhiiltnis 

20 Gcom geandert. Danach setzt der AusgleichsprozeBbereich 
71 den ProzeB des Einrichtens des Solldrehwinkels Osi fort 
gemaB dem Eingangswinkel Oh und der Geschwindigkeit V 
auf der Grundlage dieses ausgeglichenen Ubersetzungsver- 
haltnisses Gcom. 

25 Der Ruckkehrennialungsbereich 73 ennittelt, ob der 
AusgleichsprozeB durch den AusgleichsprozeBbereich 72 
zu beenden ist, auf der Grundlage der beiden Werte des ur- 
sprunglichen Ubersetzungsverhaltnisses Gorg, das durch 
den Einstellbereich 71 eingerichtet ist, und dem ausgegli- 

30 chenen Ubersetzungsverhaltnis Gcom, das durch den Aus- 
gleichsprozeBbereich 72 eingerichtet ist. 

Der Treiberschaltlcreis 74 ist ein Schaltkreis zum Abge- 
ben eines Ansteuerstroms I zu dem Motor 31 gemaB der Ab- 
weichung e zwischen dem Solldrehwinkel 8si, der von dem 

35 AusgleichsprozeBbereich 72 abgegeben wird, und dem Aus- 
gangswinkel Op, der durch den Ausgangswinkelsensor 41 
erfaBt wird. 

Nun werden die Prozesse der Lenksteuervorrichtung 70 
erlautert, die wie vorstehend aufgebaut ist, im Zusammen- 

40 hang mit dem Ablaufdiagramm von Fig. 4 unter Bezug- 
nahme auf F"ig. 2. 

Das in Fig. 4 gezeigte Ablaufdiagramm wird durch eine 
Betatigung des Ziindschalters gestartet. Bei dem Start wird 
zuerst ein RuckstellprozeB der Marke F, der spater beschrie- 

45 ben wird, ausgefiihrt und dann schreitet der Ablauf zu einem 
Schritt (nachfolgend mit "S" bezeichnet) 10 fort, der in dem 
Einstellbereich 71 ausgefiihrt wird, um jeden der Werte der 
Geschwindigkeit F, die durch den Geschwindigkeitssensor 
60 erfaBt wird, des Eingangswinkels Oh, der durch den Ein- 

50 gangs winkelsensor 21 erfaBt wird, und des Ausgangswin- 
kels Op zu lesen, der durch den Ausgangswinkelsensor 41 
erfaBt wird. 

Bei dem folgenden S20 wird das in Fig. 3 dargestellt 
Kennfeld gesucht auf der Grundlage der Werte der Ge- 
55 schwindigkeit V und des Eingangswinkel Oh, die bei S10 
gelesen wurden, umdas ursprungliche Ubersetzungsverhalt- 
nis Gorg einzurichten gemaB dem Fahrzustand des Fahr- 
zeugs. 

Beim nachsten S30 wird ennittelt, ob die Marke F auf 1 
60 eingerichtet ist, um einen Fortschritt der Ausfuhrung des 
Ausgleichsprozesses anzuzcigen. Da die Marke F beim Start 
auf Null zuruckgesctzt ist, ergibt die Ennittlung "NEIN" bei 
der Routine unmittelbar nach dem Start, und der Ablauf gcht 
zum Schritt S40. 
65 Beim niichstcn S40 wird Osi = Gorg x Oh bcrcchnct auf 
der Grundlage des Eingangswinkels Oh, der bei S10 gelesen 
wird, und des ursprunglichen Ubersetzungsverhaltnisses 
Gorg, das bei S20 eingerichtet wird, um den Solldrehwinkel 
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Osi dcr Ausgangswelle 40 einzurichten, unci dann hewegr 
sich dcr Ablauf zu den Prozessen in und nach S50, die in 
dcm AusgleichsprozeBhereich 72 ausgefuhrl werden. 

Bci S50 wird die Abwcichung e here ■ met durch c = 9p 
Bsi auf dcr Grundlage des Ausgangswinucls Op, dcr der Isl- 
drchwinkel dcr Ausgangswelle 40 isU und dcs Solldrehwin- 
kels Osi, der bci S40 eingerichtcl wird. 

Beini nachsten S60 wird crmitteil, ob dcr Absolulwerl 
dicscr Abwcichung e groBer isi als der Ansprechwert ein. 
Dieser Ansprechwcrt is! vorcingcstcllt als ein derarlig klei- 
ner Wert, uni geeignctes Auftrelen cincs ungeeigncten 
Lenkgefuhls zu heinmcn selbsl bcim Drehcn der Rader 
FW1 , FW2 nach einem Stopp des Ixnkcns wegen der Ruck- 
fuhrvcrzogerung des Motors 31. Da bei der nonnalcn Beta- 
tigung des Lenkrads eth > lei gilt, ergibt die Ermittlung bci 
S60 "NEIN", und dann geht der Ablauf zu SI 80. 

Bei SI 80 wird ein Signal gemaB dem Solldrchwinkel 9si, 
das cingcrichtct wird bci dcm ProzcB vor SI 80, zu dem Trei- 
berschaltkreis 74 abgegeben, und dann bewegt sich der Ab- 
lauf zu den Prozessen in und nach SI 80, die in dem Treiber- 
schaltkreis 74 ausgefuhrl werden. Dabei wird das Signal ge- 
maB dem Solldrchwinkel Bsi, der bei dcm vorhergehenden 
S40 eingerichtel wird, zu dem Treiberschaltkreis 74 abgege- 
ben. 

Bei SI 90 wird die Abwcichung e zwischen dem Aus- 
gangswinkel Op und dem Solldrehwinkel Gsi, der bci SI 80 
eingerichtel wird, wieder eingerichtel als e = ©p- Osi, und bei 
dem nachsten S200 wird der Ansteuerstrom I des Motors 31 
ennittelt, um die Abweichung e ohne ein Uberschwingen zu 
beseitigen. Ein Bei spiel dieses Prozesses ist derart, daB der 
Ansteuerstrom I ennittelt wird durch geeignetes Einrichten 
der Parameter der PUD Steuerung auf der Grundlage des Be- 
triebsausdrucks von I = C(s) x e. Bei dem Ausdruck ist "s" 
der Laplace-Operator. 

Bei dem nachsten S210 wird der Ansteuerstrom I, der bei 
S200 ermittelt wird, zu dem Motor 31 abgegeben, um den 
Motor 31 zu drehen. 

Durch wiederholtes Ausfuhren des vorstehenden Be- 
triebs, wird das urspriingliche Obersetzungsverhaltnis Gorg 
gemaB dem Fahrzustand des Fahrzeugs eingerichtel und auf 
der Grundlage dieses urspriing lichen Ubersetzungs vernal t- 
nisses Gorg wird die Lenkungssteuerung ausgefuhrl gemaB 
der Geschwindigkeit V und dem Eingangswinkel Oh. 

Wenn andererseits der Absolutwert der Abweichung e 
zwischen dem Ausgangswinkel Op und dem Solldrehwinkel 
Osi groBer wird als der Ansprechwcrt eth, beispielsweise bci 
der schnellen Lenkbetatigung oder dergleichen, ergibt sich 
die Erniittlung bei den vorangegangenen S60 zu "JA'\ und 
dann geht der Ablauf zu S70. 

Bei S70 wird der Wert des Solldrehwinkels Osi, der bei 
S40 eingerichtet wird, geandert zu der Summe aus dem Aus- 
gangswinkel 8p und dem Ansprechwert eth. In anderen 
Worten dient dieser ProzeB dem Ersetzen der Abweichung e 
zwischen dem Ausgangswinkel Op und dem Solldrehwinkel 
Osi mil dem Wert des Ansprechwert eth, so daB dieser Pro- 
zeB die Abweichung e zwischen dem Ausgangswinkel Op 
und dem Solldrehwinkel Osi andert auf einen kleineren Wert 
als den Istwert. 

Bei dem nachsten S80 wird ein Ubersetzungs vcrh alt nis 
(0si/8h), das von dem Eingangswinkel Oh und dem Soll- 
drehwinkel Osi erhaltcn wird, der bei S70 eingerichtel wird, 
als das kompensierte Ubersetzungsverhaltnis Gcorn einge- 
richtet, und bei dem nachsten S90 wird das bei S80 einge- 
richtetc ausgcglichcne Ubersetzungsverhaltnis Gcorn ver- 
glichcn mit dcm Wert dcs urspriinglichcn Ubcrsetzungsver- 
haltnisses Gorg. 

Wenn das Vergleichsergebnis derart ist, daB der Wert des 
ausgeglichencn Ubcrsetzungsverhaltnisses Gcorn kleiner als 
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das urspriingliche Ubersetzungsverhaltnis Gorg ist ("JA" bei 
S90), geht der Ablauf zu S 100, um die Marke V auf 1 zu set- 
zen, um einen Fortschritt der Ausfuhrung des Ausglcichs- 
prozesses anzudcutcn, und dann geht der Ablauf zu SI 80. 
5 Dabci dienl SI 80 der Abgabe eines Signals gemaB dem 
Solldrehwinkel Osi, der bei S70 cingcrichtct wird, zu dem 
Treiberschaltkreis 74, und die Prozessc in und nach SI 90 
werden ausgefuhrl auf der Grundlage des Solldrehwinkels 
Osi nach der Andcrung. 

10 Wenn der Eingangswinkel Oh ein kleincr Wert nahc dcm 
ncutralen Lcnkwinkel ist, kann das ausgcglichcne Uberset- 
zungsverhaltnis Gcorn in SI 80 auf einen groBcn Wert einge- 
richtel werden, dcr nichl geringer ist als das urspriingliche 
Ubersetzungsverhaltnis Gorg in gewisscn Fallen. Bei einem 

15 derartigen Fall ist die Ennittlung in S 1 90 "NEIN", und dann 
geht der Ablauf zu SI 10, um den Wert des Solldrehwinkels 
Osi durch Osi = Gorg x Oh zu berechnen unter Verwendung 
dcs urspriinglichcn Ubcrsetzungsverhaltnisses Gorg, um 
den Wert des Solldrehwinkels Osi zu andern, der bci S70 cin- 

20 gerichtet wird. Danach schreitet der Ablauf zu SI 80 fort, 
und dabei dient SI 80 der Abgabe eines Signals gemaB dem 
Solldrehwinkel Osi, der bei SI 10 eingerichtel wird, zu dem 
Treiberschaltkreis 74. Infolgedessen wird die normale 
Steuerung auf der Grundlage des urspriing lichen Uberset- 

25 zungsverhaltnisses Gorg ausgefuhrl ohne ein Bewegung zu 
dem AusgleichsprozeB. 

Wie bei dem vorangegangenen SI 00 wird die Marke F 
auf 1 gesetzt, um den Fortschritt der Ausfuhrung des Aus- 
gleichsprozesses anzudeuten, die Ermittlung bei S30 wird 

30 bei der nachsten Routine "JA" und dann bewegt sich der Ab- 
lauf zu den Ermittlungsprozessen von SI 30 und S140, die in 
dem Ruckkehrermittlungsbereich 73 ausgefuhrt werden. 

Bei SI 30 wird ermittelt, ob eine Differenz (ein Absolut- 
wert) zwischen dem kompensierten Ubersetzungsverhaltnis 

35 Gcorn und dem ursprunglichen Ubersetzungsverhaltnis 
Gorg kleiner ist als ein vorgegebener Ansprechwert Gth, 
und bei SI 40 wird ermittelt, ob der Absolutwert des Ein- 
gangswinkels Oh kleiner als ein vorgegebener Ansprechwert 
Ohth ist, d. h. ob das Fahrzeug sich im wesentlichen bei ei- 

40 nem geraden Antriebszustand befindet. 

Wenn sowohl SI 30 als auch S140 bei der Ermittlung zu 
"NEIN" fuhren, wird der AusgleichsprozeB fortgesetzt. Der 
Ablauf geht namlich zu S150, um zu berechnen Osi = Gcorn 
x Oh, um den Solldrehwinkel Osi gemaB dem Eingangswin- 

45 kel 0h einzurichten, der bei S10 gelesen wird, auf der 
Grundlage des korrigierten oder ausgeglichencn Uberset- 
zungs verhaltnisses Gcorn, das bei S80 eingerichtet wird. 
Danach geht der Ablauf zu den Prozessen bei und nach SI 80 
und dabei dient SI 80 der Abgabe eines Signals gemaB dem 

50 Solldrehwinkel Osi, der bei diesem SI 50 eingerichtet wird, 
zu dem Treiberschaltkreis 74. Wahrend sowohl SI 30 als 
auch S140 bei der Ermittlung zu "NEIN" fuhren, wird der 
AusgleichsprozeB zum Einrichten des Solldrehwinkels Osi 
gemaB dem Eingangswinkel Oh auf der Grundlage des aus- 

55 geglichenen Ubersetzungs verhaltnisses Gcorn ausgefuhrl. 
Wenn im Gegensatz hierzu bei SI 30 herausgefunden 
wird, daB die Differenz zwischen dem ausgeglichenen Uber- 
setzungsverhaltnis Gcorn und dem ursprunglichen Uberset- 
zungsverhaltnis Gorg kleiner als der Ansprechwert Gth ist, 

60 wird ennittelt, daB das ausgcglichcne Ubersetzungsverhalt- 
nis Gcorn fast gleich dem urspriinglichcn Ubersetzungsver- 
haltnis Gorg ist, und der Ablauf geht zu S160, um die Marke 
F auf Null zuruckzusetzen, wodurch der AusgleichsprozeB 
beendet wird. Wenn bci F140 herausgefunden wird, daB der 

65 Absolutwert dcs Eingangswinkcls 0h kleiner ist als dcr An- 
sprechwert Ohth, wird ennittelt, da3 das Fahrzeug sich im 
wesentlichen bei dem geraden Fahrzustand befindet, und der 
Ablauf geht auch zu SI 60, um den AusgleichsprozeB zu be- 
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cndcn. Das ungceignete Lcnkgcfiihl auf grand der Anderung 
dcs Ubersetzungsverhaltnisses kann geeignet gchcininl wer- 
dcn durch cine Ruckkchr der Steuerung zu dcr nomialen 
Lenkungssteucrung zu einem dcrarligen Zctfptinkl. 

A Is nachstes dient S 170 dcr Berechnung von 8si = Gorg X 
6h zum Einrichlcn des Solldrehwinkels Osi gemaB dem Fin- 
gangs winkel ©h, der bci S10 gclcsen wird, auf dcr Grund- 
lagc dcs urspriinglichen Ubersetzungsverhaltnisses Gorg, 
das hci S20 eingerichtet wird. Danach gehi dcr Ablauf zu 
den Prozcssen in und nach SI 80, und in SI 80 wird cin Si* 
gnal gcniaB dem Solldrehwinkel Osi, der bei S 1 70 eingerich- 
tct wird, zu dem r l rciberschaltkreis 74 abgegeben. 

Auf diese Weise wird die Ruckkchr bewirkt von dem 
AusgleichsprozcB auf der Grundlage des ausgeglichenen 
Ubersetzungsverhaltnisses Gcom zu der nonnalen Len- 
kungsregelung auf der Grundlage des urspriinglichen Uber- 
setzungsverhaltnisses Gorg. 

Bci dem vorslchcnd bcschricbcncn Ablaufdiagramm 
dient SI 30 der Krmittlung, ob I Gcom Gorg I < Gth gilt, 
abcr diese Ennittlung kann ersctzt werden durch Erin i tie In, 
ob "Gcom" > Gorg?", oder Ermitteln, ob die Betragsbezie- 
hung zwischen dem ausgeglichenen Ubersetzungsverhaltnis 
Gcom und dem urspriinglichen Ubersetzungsverhaltnis 
Gorg gleich ist oder eine umgekehrte Beziehung hat. Wenn 
die Betragsbeziehung gleich isl oder eine umgekehrte Be- 
ziehung hat("JA" bei S130), kreuzen sich das ausgeglichene 
Ubersetzungsverhaltnis Gcom und das urspriingliche Uber- 
setzungsverhaltnis Gorg gegenseitig und es kann ermittelt 
werden, daB die bei den Ubersetzungsverhaltnisse fast gleich 
sind. Somit kann der AusgleichsprozeB beendet werden zu 
diesem Zeitpunkt, urn mit der Steuerung zu der normalen 
Lenkungssteuerung zuriickzukehren auf der Grundlage des 
urspriinglichen Ubersetzungsverhaltnisses Gorg. 

Bei dem vorstehend beschriebenen Ausfuhrungsbeispiel 
ist die Bedingung zu der Bewegung zu dem Ausgleichspro- 
zeB erfiillt, wenn die Abweichung e (Absolutwert) zwischen 
dem Ausgangswinkel Op und dem Solldrehwinkel Osi gro- 
Ber wird als der Ansprechwert eth ("JA" in S60); als eine an- 
dere Bedingung fur die Bewegung zu dem Ausgleichspro- 
zeB kann S62 zwischen S60 und S70 hinzugefugt werden, 
wie in Fig. 5 dargestellt ist. Es wird ermittelt bei S62, ob ein 
Absolutwert der Anderungsrate des Eingangswinkels Oh 
I dOh/dt I kleiner ist als ein vorgegebener Ansprechwert 
9vth. Dabei sind die Bedingungen fiir die Bewegung zu S70 
Ermittlungen von "JA" sowohl in S60 als auch S62. Das ist 
aquivalent zu den Umstanden, wobei die Abweichung e 
(Absolutwert) zwischen dem Ausgangswinkel Op und dem 
Solldrehwinkel Osi groBer ist als der Ansprechwert eth, we- 
gen der schnellen Lenkungsbetatigung oder dergleichen 
("JA" in S60) und wobei die Betatigung des Lenkrads fast 
gestoppl wird nach der schnellen Lenkbetatigung ("JA" in 
S62). Nur unter derartigen Umstanden, daB die Abweichung 
e groB wird wegen der schnellen Lenkbetatigung und daB 
die Betatigung des Lenkrads danach gestoppt wird, wird der 
vorstehend diskutierte AusgleichsprozeB ausgefiihrt, um die 
Ruckfiihrverzogerung des Motors 31 geeignet zu hemmen, 
die demgemaB bei dieser Gelegenheit auftritt. 

Wie vorstehend angefuhrt ist, weist das Lenkungsgerat 
fiir ein Fahrzeug folgendes auf: (A) einen Ubersetzungsvcr- 
haltnisanderungsmechanismus 30, der in der Lage ist, ein 
Ubersetzungsverhaltnis eines Drehwinkels einer Ausgangs- 
welle 40 gegeniiber einer Eingangswelle 20 zu andern, die 
mit einem Lenkgriff 10 verbunden ist; und (B) eine Len- 
kungssteuerung svorrichlung 70, die das Ubersetzungsver- 
haltnis stcucrt, die das Ubersetzungsverhaltnis cinrichtct 65 
durch eine Korrektur eines urspriinglichen Ubersetzungs- 
verhaltnisses, wenn die DifTerenz zwischen dem tatsachli- 
chen und dem Solldrehwinkel 0, p, OSi der Ausgangswelle 
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40 groBer als cin vorgegebener Wert elh isi, wobei das kor- 
rigicrtc Ubersetzungsverhaltnis Gcom gleich oder gcringer 
als das urspriingliche Ubersetzungsverhaltnis Gorg ist. 
Des wciteren wird dieses urspriingliche Uhersctzungsvcr- 
5 haltnis Gorg ermittelt unter Vcrwendung von Daicn des Bc- 
triebszustands des Fahrzeugs. 

Dicser Betriebszustand ist definiert auf dcr Grundlage 
von Signalen von einem Eingangswinkclscnsor 21 fiir den 
Lcnkgriff 10 und einem Geschwindigkcilssensor 60 fiir das 
10 Fahrzeug. 

Dieser Solldrehwinkel wird erhalten auf der Grundlage 
dcs urspriinglichen Ubersetzungsverhaltnisses Gorg und dcs 
Signals von dem Eingangswinkclscnsor 21. 

Der tatsachlichc Drehwinkel wird erhalten auf der Grund- 
15 lage eines Signals von einem Ausgangswinkelsensor 41 fur 
die Ausgangswelle 40. 

Die Ixnkungssteuerungsyorrichtung 70 richtei das ab- 
schlicBcndc korrigicrtc Ubersetzungsverhaltnis Gcom 
gleich dem urspriinglichen Ubersetzungsverhaltnis Gorg 
20 ein, wenn das urspriingliche Ubersetzungsverhaltnis kleiner 
als das vorliiufig korrigierte Ubersetzungsverhaltnis ist 
(S90,S110). 

In anderen Worten weist das Lenkungsgerat fiir ein Fahr- 
zeug die Solldrehwinkelanderungseinrichtung auf zum An- 
25 dem des Werts des Solldrehwinkels, um die Abweichung zu 
verkleinern zwischen dem Solldrehwinkel, der durch die 
Solldnehwinkeleinstelleinrichtung eingerichtet ist, und dem 
Drehwinkel, der durch die Drehwinkelerfassungseinrich- 
tung erfaBt wird, so daB bei spiels weise bei einem Anstieg 
30 der Abweichung aufgrund der schnellen Lenkbetatigung 
oder dergleichen diese Abweichung auf einen kleineren 
Wert geandert werden kann, wodurch das ungeeignete Len- 
kungsgefuhl geeignet gehemmt werden kann, das durch die 
Ruckfiihrverzogerung des Ubersetzungsverhaltnisande- 
35 rungs mechanism usses verursacht wird, das beispiels weise 
Auftreten wiirde beim Stopp der Lenkbetatigung. 

Das Lenkungsgerat weist die Ubersetzungsverhaltnisan- 
derungseinrichtung zum Andern des Ubersetzungsverhalt- 
nisses, das durch die "Qbersetzungsverhaltniseinstellein- 
40 richtung eingestellt ist, auf auf der Grundlage des Solldreh- 
winkels nach der Anderung durch die Solldrehwinkelande- 
rungseinrichtung, so daB die Antriebssteuerung des Uberset- 
zungsverhaltnisanderungsmechanismusses ausgefiihrt wer- 
den kann auf der Grundlage des Ubersetzungsverhaltnisses 
nach der Anderung wahrend der Periode, in der der Aus- 
gleichsprozeB durch die Ausgleichseinrichtung ausgefuhrt 
wird. 

Das Lenkungsgerat weist die RUckkehreinrichtung zum 
Beenden des Ausgleichsprozesses der Ausgleichseinrich- 
tung auf auf der Grundlage des Vergleichsergebnisses zwi- 
schen den Ubersetzungs vernal tnissen, die jeweils durch die 
Ubersetzungsverhaltniseinstelleinrichtung und durch die 
Ubersetzungsverhaltnisanderungseinrichtung eingerichtet 
sind, so daB der AusgleichsprozeB beendet werden kann, 
beispiels weise wenn die beiden Ubersetzungsverhaltnisse 
fast gleich werden, wodurch die Steuerung zu der normalen 
Steuerung zuruckkehren kann ohneErteilen des ungeeigne- 
ten Lcnkge funis an den Fahrcr. 

Wenn die Abweichung zwischen dem Solldrehwinkel Osi 
und dem Ausgangswinkel Op groB wird, wird ein Korrektur- 
prozeB durch den KorrekturprozeBbereich gestartet. Dieser 
KorrekturprozeB dient der Anderung des Solldrehwinkels 
Osi, um die Abweichung kleiner zu machen und um das 
Ubersetzungsverhaltnis zu iindern, das durch den Einstellbe- 
rcich eingerichtet ist, auf dcr Grundlage dcs Solldrehwin- 
kels Osi nach der Anderung und auf der Grundlage des Flin- 
gangswinkels Oh. 

Aus der somit beschriebenen Hrfindung ist es offensicht- 



BNSDOCID <DE 193C2098A1 I > 



DE 199 02 096 A 1 



9 

lich, daB die Erfindung auf viele Anon gc linden werden 
kann. Dcrartige Anderungen sind nichl alseine Abweichung 
von deni Kern und Unifang der Erfindung zu beirachten und 
a lie dcrarligcn Abwandlungcn, die fur den Fachmann oflen- 
sichtlich sind, sind innerhalb dem Umfang der folgcnden 5 
Anspriiche eingeschlossen. 

Paientanspriichc 

1. Lenkungsgeral fiir cin Fahrzeug mit: 10 

(A) cincm Ubersclzungsverhaltnisanderungsnie- 
chanismus, der in der Lage isl, ein Ubersetzungs- 
verhaltnis eines Drehwinkels einer Ausgangs- 
welle gegeniiber einer Eingangswelle zu andern, 
die mil einein Lenkgriff verbunden ist; und 15 

(B) einer Lenkungssteuerungsvorrichtung, die 
das Ubersetzungsverhaltnis steuert, die das Uber- 
setzungsverhaltnis cinrichtct durch cincKorrcktur 
eines urspriinglichen Ubersetzungsverhaltnisses, 
wenn die DifTerenz zwischen dem talsachlichen 20 
und dem Solldrchwinkel der Ausgangswelle gro- 
Ber als ein vorgegebener Wert ist, wobei das korri- 
gierte Ubersetzungsverhaltnis gleich oder gerin- 
gcr als das urspriingliche Ubersetzungsverhaltnis 
ist. ^ 25 

2. Lenkungsgeral nach Anspruch 1, wobei das ur- 
spriingliche tJbersetzungsverhaltnis ermittelt wird un- 
ter Verwendung von Daten des Betriebszustands des 
Fahrzeugs. 

3. Lenkungsgeral nach Anspruch 2, wobei der Be- 30 
triebszustand definiert ist auf der Grundlage von Signa- 
len von einem Eingangswinkelsensor fur den Len- 
kungsgriff und einem Geschwindigkeitssensor fur das 
Fahrzeug. 

4. Lenkungsgeral nach Anspruch 3, wobei der Soli- 35 
drehwinkel erhalten wird auf der Grundlage des ur- 
spriinglichen Ubersetzungsverhaltnisses und des Si- 
gnals von dem Eingangswinkelsensor. 

5. Lenkungsgeral nach Anspruch 4, wobei der tatsach- 
liche Lenkwinkel erhalten wird auf der Grundlage ei- 40 
nes Signals von einem Ausgangswinkelsensor fiir die 
Ausgangswelle. 

6. Lenkungsgerat nach Anspruch 1, wobei die Len- 
kungssteuerungsvorrichtung das abschlieBende korri- 
gierte Ubersetzungsverhaltnis gleich dem urspriingli- 45 
chen Ubersetzungsverhaltnis einrichtet, wenn das ur- 
spriingliche Obersetzungsverhaltnis kleiner als das 
vorher korrigierte Ubersetzungsverhaltnis ist. 

7. Lenkungsgerat fur ein Fahrzeug mit einem Uberset- 
zungsverhaltnisanderungsmechanismus, der in der 50 
Lage ist, ein Ubersetzungsverhaltnis eines Drehwin- 
kels gegeniiber einem Lenkwinkel zu andem, wobei 
das Lenkungsgerat fur ein Fahrzeug folgendes auf- 
weist: 

eine Lenkwinkelerfassungseinrichtung zum Erfassen 55 
eines Lenkwinkels eines Lenkungsgriffes; 
eine Drehwinkelerfassungseinrichtung zum Erfassen 
eines Drehwinkels eines Rads; 

eine Ubersetzungsverhallniseinstelleinrichtung zum 
Einrichten des Ubersetzungsverhaltnisses gemaB ei- 60 
nem Fahrzustand eines Fahrzeugs; 
eine Solldrehwinkeleinstelleinrichlung zum Einrichten 
eines Solldrehwinkcls des Rads gemaB dem Lenkwin- 
kel, der durch die I^enkwinkelerfassungscinrichtung er- 
faBt wird, auf der Grundlage des Ubcrsctzungsvcrhalt- 65 
nisses, das durch die Ubersetzungsverhaltniseinstell- 
einrichtung cingerichtet wird; 

eine Antricbssteucreinrichtung zum Steuern des An- 
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iriebs des Ubersclzungsvcrhaltnisanderungsiiiecha- 
nismusscs auf der Grundlage einer Abweichung zwi- 
schen dem Drehwinkel des Rads und dem Solldrchwin- 
kel; und 

eine Korrektureinrichtung zum Starten eines Korrek- 
turprozesses, wenn die Abweichung groBer ist als ein 
vorgegebener Ansprechwert, 

wobei die Korrektureinrichtung eine Solldrehwinkel- 
anderungscinrichtung aufweisi zum Andem eines 
Wcrts des Solldrchwinkels, urn die Abweichung zu 
verkleinem. 

8. Lenkungsgerat fiir cin Fahrzeug nach Anspruch 7, 
wobei die Korrektureinrichtung des weiteren eine 
Ubersetzungsverhaltnisanderungseinrichtung aufweist 
zum Andern des Ubersetzungsverhaltnisses, das durch 
die Ubersetzungsverhaltniseinstelleinrichtung cinge- 
richtet ist, auf der Grundlage eines Solldrehwinkcls, 
der aus cincr Andcrung durch die Solldrchwinkclandc- 
rungseinrichtung resultiert. 

9. Lenkungsgerat fur ein Fahrzeug nach Anspruch 8. 
das eine Ruckkehreinrichtung aufweist zum Beenden 
des Korrekturprozesses der Korrektureinrichtung auf 
der Grundlage eines Vergleichsergebnisses zwischen 
dem Ubersetzungsverhaltnis, das durch die Uberset- 
zungsverhaltniseinstelleinrichlung eingerichtel ist, und 
einem Ubersetzungsverhaltnis, das aus der Anderung 
durch die Ubersetzungs verbal tnisanderungsei n- 
richtung resultiert. 
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